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(57) Abstract 



The invention concerns a mobile base (20), characterised in that it comprises a frame (5) including one or several spherical wheel(s) 
(1), each arrange in a housing (15) of the frame (5), said spherical wheel (1) being maintained by one or several prop(s ) (4, 10) and being 
driven in rotation on itself by driving means (8) via one or several omnidirectional wheel(s) (2). 




(57) Abr£g£ 

La presente invention conccme unc base mobile (20), caracterisee en ce qu'elle comprend un chassis (5) comprenant une ou plusieurs 
roue(s) sph6rique(s) (1), chacunc disposee dans un logement (15) du chassis (5), ladite roue spherique (1) 6tant maintenue par un bu 
plusieurs 6tancon(s) (4, 10) et 6tant en trainee en rotation sur elle-meme par des moyens d'entrainement (8) via une ou plusieurs roue(s) 
omnidirectionnelle(s) (2). 
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10 BASE MOBILE OMNIDIRECTIONNELLE 

Objet de 1 / invention 

La presente invention concerne une base 
mobile omnidirectionnelle, c'est-a-dire apte a se deplacer 

15 ou a assurer le deplacement d'objets dans toutes les 
directions grace a une commande appropriee et a des moyens 
d'entrainement particuliers, et qui pourrait convenir pour 
assurer le deplacement d'objets ou pour faciliter le 
deplacement de personnes eventuellement blessees ou 

20 , handicapees ou dans le domaine des loisirs, en particulier 
des autos tamponneuses . 

Arriere-plan technoloqicrue et etat de la technique 
a la base de 1' invention 

25 Pour de nombreuses applications, il existe un 

besoin de bases mobiles omnidirectionnelles et motorisees 
permettant leur deplacement dans un environnement parfois 
exigu, de preference sur un sol prepare et relativement 
plat, c'est-a-dire de faible pente et avec de petits 

30 obstacles du type cables electriques, joints entreporte, 
etc . 
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En outre, de telles bases mobiles peuvent 
etre egalement utilisees pour assurer le support et le 
deplacement d'objets dans toutes les directions. 

"Parmi les domaines d 1 application, on peut 
5 citer le deplacement a distance d'engins d' exploration, 
1' assistance aux personnes handicapees ou blessees, le 
nettoyage industriel, le transport d'objets ou de personnes 
dans des centres de loisirs, des bureaux, des centres de 

depot et de distribution, des laboratoires , des centres 

) • ■ 

10 medicaux, etc. 

Parmi ces applications particulieres , les 
modes de locomotion de type "tous terrains" (sur chenilles 
ou sur pattes) ne conviennent pas, car ils sont inutilement 
complexes et couteux en cotnparaisbn des vehicules ou bases 

15 mobiles utilisant des roues. 

II est connu par la demande de brevet 
WO87/0653 6 une roue spherique permettant le deplacement de 
lourdes charges dans n'importe quelle direction. Le grand 
diametre de la sphere accroit ses capacites a supporter une 

20 charge et a franchir des obstacles. En revanche, cette roue 
spherique mobile possede uniquement une fonction de 
support, n'est pas motorisee, et ne peut done etre utilisee 
comme telle pour assurer le deplacement d'un vehicule ou 
pour entrainer des objets supportes en deplacement. 

25 Le brevet americain US-A-3 , 789 , 947 decrit un 

dispositif formant une roue pour un vehicule destine a se 
deplacer sur un sol de nature inegale tel que le sol 
lunaire pour des explorations. La roue proposee comporte 
des rayons supportant des segments circonf erentiels qui, a 

3 0 leur tour, supportent entre les rayons des galets de forme 
fuselee affectant un contour exterieur de forme 
approximativement circulaire. Certains galets sont 




WO 98/31583 ^^PCT/BE98/OO0Q4 



entraines individuellement , ce qui rend le dispositif et sa 
commande fort complexes. Par ailleurs, la bande de 
roulement n' est pas continue du fait des larges interstices 
laisses entre deux galets successifs qui peuvent 
5 occasionner une deterioration du confort de roulement . De 
telles roues sont designees sous le nom de "roues a galets 
simples", qu ! elles presentent ou non des galets motorises 
sur leur peripherie. Un autre exemple de roue motorisee a 
galets simples non motorises est decrit dans la demande de 

10 brevet WO86/03132. 

Si deux roues du type precite sont montees 
sur un merae axe, les galets etant decales angulairement 
l'un par rapport a 1* autre, le dispositif assurera un appui 
continu sur le sol. Ces roues sont designees sous le nom de 

15 "roues a double rangee de galets" . Cette possibility est 
notamment decrite dans la demande de brevet WO85/04843, ou 
deux spheres tronquees, jumelles mais decalees de 90°, sont 
places cote a cote. Elles supportent tour a tour le poids 
du vehicule selon 1' angle de rotation des roues. Par 

20 - consequent, la distance entre le- centre de la base mobile, 
et le point de contact de la roue sur le sol varie. Cela 
provoque alors un couple vertical parasite. 

Dans le brevet americain US-A-3 , 746 , 112 , on 
decrit une roue destinee a un vehicule terrestre autonome, 

25 commandee en rotation dans une direction fixe. Ladite roue, 
designee sous le nom de "roue Mecanum" , comporte une partie 
centrale montee sur un axe rotatif et une serie de galets, 
libres en rotation, repartis sur sa circonf erence . de 
maniere telle que l'axe des galets soit positionne en 

3 0 oblique par rapport a l'axe de la partie centrale. La 
surface exterieure des galets etant courbee, dans le sens 
longitudinal et vue de face, ladite roue presentera comme 
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les roues a double rangee une circonf erence parfaitement 
f ermee . Toutefois, comme toutes les roues precitees, le 
faible diametre des galets restreint considerablement les 
capacites du vehicule a supporter une charge et a franchir 
5 de petits obstacles. 

II existe egalement des "roues 

omnidirectionnelles" developpant vine rotation forcee 
(motorisee) combinee a une rotation libre ou motorisee des 
galets peripheriques . Les roues a galets simples, les roues 

10 a double rangee, les roues Mecanum et toutes leurs 
variantes sont des exemples de roues omnidirectionnelles. 

La demande de brevet frangais FR-2695447 
decrit une roue sans moyeu constitute d'une sphere 
. maintenue dans le logement d'un chassis par un ou plusieurs 

15 etangons, et entrainee en rotation sous I'effet d'un galet . 
Ce type de roue trouve son application dans le domaine 
automobile, dans les vehicules telles que les voiturettes a 
moteur electrique ou thermique, les chariots pour 
handicapes, des engins de manutention et de levage, dans le 

2 0 domaine des loisirs, pour la confection de nouveaux jouets, 
etc . 

Le brevet americain US-1, 928,412 decrit une 
roue spherique maintenue dans le logement d'un chassis et 
entrainee en rotation par une ou plusieurs roues 
25 classiques. 

Le brevet britannique GB-743996 decrit une ou 
plusieurs roues entrainees en rotation le long d'un axe 
fixe et mises en rotations par un entrainement a chenilles. 

Le brevet americain US-4,237,990 decrit un 
30 vehicule comprenant trois roues omnidirectionnelles 
disposees selon la configuration d'un triangle equilateral. 
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Buts de 1 / invention 

La presente invention vise a fournir une base 
mobile qui ne presenterait pas les inconvenients de l'etat 
de la technique, et qui serait en particulier base sur un 
5 principe simple, assurant une mobilite amelioree, un 
confort pour des objets ou des personnes disposes sur cette 
base mobile. 

Un autre but de la presente invention vise a 
fournir une base mobile susceptible de franchir aisement 
10 des obstacles et apte a porter une charge elevee. 

Elements caracteristigues de l 1 invention 

La presente invention est relative a une base 
mobile comprenant un chassis comportant une ou plusieurs 

15 roue(s) spherique (s) , chacune etant disposee dans un 
logement du chassis et maintenue par un ou plusieurs 
etan(?on(s), ladite roue spherique etant entrainee en 
rotation sur elle-meme par une ou plusieurs roue(s) 
omnidirectionnelle (s) . par des moyens d 1 entrainement 

20 appropries de type mecanique, electrique ou 
electromagnetique . 

On entend par "roue omnidirectionnelle" ou 
"roue universelle" , une roue mobile (qu'elle soit de type 
spherique, cylindrique ou autre) permettant des mouvements 

25 selon deux directions orthogonales complementaires dont au 
moins l'un des deux mouvements est motorise ou force. 

On entend par "mouvement motorise ou force 
d'une roue omnidirectionnelle ou universelle" , un mouvement 
entraine par un moyen approprie de type mecanique, 

3 0 electrique ou electromagnetique. 
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Le second mouvement de cette roue est libre 
ou egalement force par des moyens appropries de type 
mecanique, electrique ou electromagnetique . 

Avantageusement, ladite roue 

5 omnidirectionnelle est choisie parmi le groupe constitue 
par une roue a galets simples, a double ou triple rangee de 
galets ou une roue de type "Mecanum" . 

De preference, les galets de ladite roue 
omnidirectionnelle sont egalement motorises. Dans ce 
10 dernier cas, on disposera de roues omnidirectionnelles, 
susceptibles de mouvements dans deux directions 
orthogonales pouvant etre toutes deux f orcees ou 
motorisees. Dans le cas ou l'on disposera, par exemple, 
d'une roue a galets simples dont les galets sont non 
15 motorises, on disposera d'une roue omnidirectionnelle 
permettant des mouvements dans deux directions 
orthogonales, le premier mouvement etant force ou motorise, 
le second mouvement etant libre. 

Par consequent, ces roues omnidirectionnelles 
20 possederont deux degres de mobilite ou plus. 

Selon une forme d' execution preferee de 
l 1 invention, le moyen d 1 entrainement de la roue 
omnidirectionnelle comporte une pignonerie. Celle-ci reliee 
a Tine ou plusieurs roues omnidirectionnelles a double ou 
25 triple rangee de galets synchronisees en rotation par le 
meme moyen d 1 entrainement et placees symetriquement de part 
et d' autre de la roue spherique . 

Avantageusement, un ou plusieurs des etan9ons 
maintenant la roue spherique dans le logement du chassis 
3 0 comporte une bille porteuse assurant le contact entre le 
chassis de la base mobile et la roue spherique. 
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Selon l f invention, une plate-forme supportant 
les moyens d ' entrainement vient s'articuler sur le chassis 
de la base mobile et des moyens sont disposes entre le 
chassis et ladite plate-forme de maniere a maintenir une 
5 force de contact entre la ou les roue(s) 
omnidirectionnelle (s) et la roue spherique. 

Selon une premiere forme d 1 execution preferee 
de 1' invention, la base mobile est un vehicule dont la ou 
les roue (s) spherique (s) sont susceptibles de se deplacer 
10 sur le sol, en particulier une auto tamponneuse . 

Selon une autre forme d* execution preferee de. 
1' invention, la base mobile est fixe et permet le 
deplacement d'objets entraines par les roues spheriques. 

Dans ces cas, la base peut comporter un 
15 nombre non limite de roues spherique s . Ces roues spherique s 
peuvent avoir uniquement un f onction de support ou peuvent 
etre entrainees en rotation par un ou plusieurs moyen(s) 
d 1 entrainement via une ou plusieurs roue(s) 
omnidirectionnelle (s) . 
20 L 1 invention sera decrite plus en details . a 

I'appui des figures annexees en se referant a des exemples 
d ' application repris ci-dessous. 

Breve description des ficrures 
25 Les figures 1 et 2 representent de maniere schematique le 

moyen d' entrainement d'une roue spherique par 
une roue omnidirectionelle selon 1* invention. 

Les figures 3 a 15 representent des variantes d ! execution 
de bases mobiles selon 1' invention. 



30 
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Description d'une forme d' execution preferee de 1' invention 
Des reperes de reference identiques .seront 
utilises pour la designation d'elements identiques ou 
similaires .. 

5 • ■ ; En reference aux figures 1 et 2, la roue 

spherique 1 reposant sur le sol (s) ou assurant le 
deplacement d'un objet (x) , est entrainee par une rotation 
forcee 8^ par la roue omnidirectionnelle a galets simples 2 
motorisee par 8^. Si une rotation dans une autre direction 

10 de la roue spherique 8^ se superposait a la premiere, 
occasionnee notamment par les rotations des autres roues 
spheriques, cette rotation sera reprise, par la rotation 
libre 8^ des galets 3 en contact avec la roue spherique. On 
comprend ici qu'une roue convent ionne lie ne pourrait pas 

15 servir a. la motorisation de la roue spherique, du fait que 
la rotation globale de la roue spherique ne se fait pas 
forcement dans le plan de la roue d 1 entrainement . 
L ' utilisation d'une telle roue aurait alors occasionne une 
usure excessive des surfaces en contact et aurait entrave 

2 0 les mouvements de la roue spherique. 

En reference aux figures 3 et 4, une roue 
.spherique 1 repose sur le sol (s) . Deux etanqzons 4 du 
chassis 5 abritent chacun une bille porteuse 6 de maniere a 
former la base mobile 20 de 1 ! invention. Ces billes 

25 porteuses 6 permettent a la roue spherique 1 de supporter 
le poids de la base mobile et de sa charge sans entraver 
les mouvements de la roue spherique. Sur le chassis 5 vient 
s'articuler une plate-forme 7 sur laquelle se fixent des 
moyens d ' entrainement , a savoir un moteur 8 pouvant 

30 entrainer une roue a galets simples 2 # le moteur 8 etant 
solidaire de la bride 11 capable de tourner autour de 1 1 axe 
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12. Dans ce cas, la roue a galets remplit egalement une 
fonction de soutien (comme un etanqron) pour la base mobile. 
Dans d'autres configurations, la fonction de soutien et la 
fonction d 1 entrainement peuvent etre dissociees. 
5 Grace a des ressorts 13 ou tout autre moyen 

analogue, place entre le chassis . 5 et la bride 11, une 
force de contact est maintenue entre la roue 
omnidirectionnelle 2 et la. roue spherique 1, ce qui permet 
de realiser une rotation sans glissement. Si une autre 

10 rotation de la roue spherique 1 survenait, elle serait 
reprise par la rotation libre des galets 3 en contact. Des 
etangons 10 lies au palier 9 securisent la roue spherique 1 
si la base mobile est soulevee et permet sa libre 
extraction en cas de demontage. II est egalement possible 

15 d'envisager un dispositif magnetique permettant de 
securiser la roue spherique 1 dans son logement et assurer 
le contact entre la roue omnidirectionnelle 2 et la roue 
spherique 1. 

II est egalement possible de placer des 
20 billes porteuses en lieu et place des etangons 10 de 
maniere a a,ugmenter la force de contact entre la roue 
omnidirectionnelle 2 et la roue spherique 1. 

Les figures 5, 6 et 7 illustrent une 
disposition particuliere de 1» invention, qui utilise des 
25 roues omnidirectionnelles 2 a double ou triple rangee de 
galets 3 . On remarque que le plan A contenant les points de 
contact des galets 3 sur la roue spherique 1 ne passe pas 
par le centre CS. De plus, ce plan de contact change au gre 
de la rotation de la roue omnidirectionnelle 2 selon le 
30 galet 3 en contact. Or, ce plan de contact est aussi un 
plan de rotation. Comme il est decentre par rapport a la 
roue spherique 1, cela entraine, si la roue 
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omnidirectionnelle 2 est utilisee comme illustre aux 
figures 1 et 2, des rotations parasites et indesirables de 
la roue spherique 1. Le dispositif illustre a la figure 5 
rend cependant leur utilisation possible en synchronisant 
5 en rotation deux roues omnidirectionnelles 2 identiques 
placees symetriquement par rapport a un plan vertical B. 
Les effets parasites du changement de point de contact vont 
alors s'annuler mutuellement . La synchronisation des 
rotations des roues omnidirectionnelles 2 est obtenue 

10 mecaniquement (pignonerie) ou £lectroniquement 

(synchronisation des moteurs d'entrainement) . La figure 6 
illustre une synchronisation mecanique des roues 
omnidirectionnelles 2. L'emploi d'une roue 

omnidirectionnelle a triple rangee de galets permet . pour 

15 des bases mobiles lourdement chargees de diminuer ou 
d'eliminer d'eventuels phenomenes de vibrations ldrsque la 
roue est utilisee comme etancon. En effet, la roue 
spherique sera tou jours en contact avec un ou . plusieurs 
galets (voir figure 7). 

20 En reference aux figures 8 et 9, il est 

montre une forme d' execution utilisant des roues a double 
rangee de galets 3. Dans cette forme d' execution, la 
synchronisation des deux roues omnidirectionnelles 2 est 
obtenue par 1' adaptation d'une pignonerie 14. Le moteur 8 

25 entraine la pignonerie. 14 qui entraine les roues 
omnidirectionnelles 2 en contact avec la roue spherique 1. 
Les autres elements sont identiques a ceux qu » illustrent 
les figures 3 et 4 , a 1' exception de la plate-forme 5 # 
decoupee differemment pour accueillir le dispositif. 

30 Dans les figures 10 a 15, on a represents des 

combinaisons particulieres des dispositifs precedemment 
decrits. La figure 10 montre quatre dispositifs utilisant 
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des roues omnidirectionnelles 2 a galets 3 simples, places 
aux sommets d'un rectangle (materialise par- les guatre 
lignes reliant le centre des quatre spheres) . La rotation 
simultanee et a meme vitesse des quatre roues spheriques 
5 dans les sens A2, B2 , CI et Dl va entrainer le vehicule 
dans la direction Vx. La rotation simultanee et a meme 
vitesse des quatre roues spheriques dans les sens Al, B2, 
CI et D2 va entrainer le vehicule dans la direction Vy. La 
rotation simultanee et a meme vitesse des quatre roues 
10 spheriques dans les sens Al, B2, C2 et Dl va entrainer le, 
vehicule dans une rotation Vr. Tous ces mouvements peuvent 
etre combines, ce qui donne a la plate-forme une mobilite 
totale. 

Les figures 11 et 12 montrent un combinaison 

15 en triangle des dispositifs de motorisation d'un second 
type. Le triangle est materialise par les trois lignes 
joignant les roues ■ spheriques . La rotation simultanee et a 
meme vitesse des deux roues spheriques B et C dans les sens 
B2 et CI ainsi que la rotation de la roue spherique A dans 

20 le sens A2 a plus faible vitesse va entrainer le vehicule 
dans la direction Vy. La rotation simultanee et a meme 
vitesse des deux roues spheriques B et C dans les sens B2 
et C2 sans aucune rotation de la roue spherique A va 
entrainer le vehicule dans la direction Vx. La rotation 

2 5 simultanee et a meme vitesse des trois roues spheriques A, 
B et C dans les sens A2, Bl et C2 va entrainer le vehicule 
dans la rotation Vr. Tous ces mouvements peuvent etre 
combines, et a 1 1 instar d'une disposition en rectangle, le 
vehicule est dote d'une mobilite parfaite. 

30 La figure 13 represente un vehicule 

particulier tel qu'une chaise, presentant cinq roues 
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spheriques servant soit de points d f appui, soit de roues 
motorisees. 

La figure 14 represente un vehicule tel 
qu'une chaise roulante, equipe de deux roulettes 16 
5 utilisees comme points d'appui mobiles sur le sol et deux 
roues spheriques 1 entrainees par trois moyens 
d'entrainement via trois roues omnidirectionnelles 2, 2' et 
2''. Dans le present, cas, un seul moyen d'entrainement 
entraine une seule roue omnidirectionnelle susceptible de 
10 provoquer la rotation de deux roues spheriques 
simultanement . 

Comme represente a la figure 15, il est 
egalement possible de concevoir un vehicule comport ant une 
seule roue spherique 1 mobile entrainee en rotation par 
15 deux moyens d'entrainement via deux roues 

omnidirectionnelles 2 et 2'. Dans le present cas, la roue 
spherique est situee au centre de gravite du vehicule, et 
le vehicule comporte des roues 16, de preference de type 
acentrees ("castor wheels"), ayant une fonction d'appui. 

2 0 La base mobile selon la presente invention 

peut etre utilisee comme vehicule permettant le deplacement 
d 1 objets ou de personnes, en particulier de personnes 
handicapees ou blessees, ou servir elle-meme de base sur 
laquelle des objets peuvent etre deplaces de maniere 
25 omnidirectionnelles dans des conditions optimales de 
conf ort . 

Le deplacement omnidirectionnel d 1 objets ou 
de personnes presente de grands avantages, notamment en 
raison des facilites d'accostage qu'il permet . Le fait 

3 0 egalement que les deplacements se f assent sans glissement 

sur le sol, ' meme en cas de changement de direction, est un 
atout pour ce qui concerne le travail en salle blanche, en 
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particulier dans le domaine aeronautique . La base mobile de 
1' invention se rapprocherait des caracteristiques des 
systemes a base de coussins d'air, mais avec l'avantage 
supplementaire d'une faible consommation energetigue et 
5 d'une motorisation possible du deplacement, y compris pour 
le f reinage . 

La base mobile de 1 1 invention peut etre 
utilisee pour des applications qui vont du deplacement 
d'une personne invalide sur une chaise ou un lit jusqu'au 

10 transport des fusees en passant par la gamme 
traditionnelles des chariots elevateurs a fourche ou les. 
autos tamponneuses . 

L' omnidirectionalite peut egalement etre un 
atout pour des applications de type robot mobile devant 

15 naviguer dans un environnement comprenant des obstacles 
pouvant etre franchis ou evites . Contrairement a des 
systemes a roues classiques, qui ont spontanement tendance 
a essayer de franchir les obstacles qui se trouvent devant 
eux meme s f ils sont inf ranchissables, la base 

20 omnidirectionnelle aura plutot tendance a les contourner. 
Elle presente egalement des caracteristii^ues plus 
performantes en termes de consommation energetique (pas de 
depense superflue d'energie pour passer un obstacle) . 

La base mobile peut egalement etre utilisee 

25 pour faciliter le deplacement d'objets, en particulier des 
produits plats dans une etape de decoupage, des. operations 
d'emballage sur convoyeur lineaire, etc. 

La base mobile selon l 1 invention peut 
evidemment comprendre des dispositifs de commande et de 

30 controle, embarques ou non, et eventuellement 
programmable s , qui sont non representes sur les figures. 
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II est bien entendu que la base mobile selon 
1 ! invention n'est pas limitee a un nombre de roues 
spheriques ou omnidirectionnelles particulier ou a un type 
de roue omnidirectiormelle particulier. 
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REVINDICATIONS 
1. Base mobile (20), caracterisee en ce 
qu'elle comprend un chassis (5) comprenant une ou plusieurs 
roue(s) spherique (s) (1), chacune disposee dans un logement 
5 (15) du chassis (5) , ladite roue spherique (1) etant 
maintenue par un ou plusieurs etan<?on(s) (4, 10) et etant 
entrainee en rotation sur elle-meme par des moyens 
d'entrainement (8) via une ou plusieurs roue(s) 
omni direct ionnelle (s) (2) . 
10 2. Base mobile selon la revendication 1, 

caracterisee en ce . que la roue omnidirectionnelle est 
choisie parmi le groupe constitue par les roues 
. omnidirectionnelles a galets simples, les • roues 
omnidirectionnelles a double ou triple rangee de galets et 
15 les roues omnidirectionnelles de type "Mecanum". 

3. Base mobile selon la revendication 2, 
caracterisee en ce que les galets (3) de la roue 
omnidirectionnelle (2) sont motorises. 

4. Base mobile selon l'une quelconque des 
20 revendications precedentes, caracterisee en ce que le moyen 

d'entrainement (8) comporte une pignonerie (14) reliee a 
une paire de roues omnidirectionnelles a double rangee (2, 
2*) ou triple rangee synchronises en rotation par le meme 
moyen d'entrainement (8) et placees symetriquement de part 
25 et d' autre de la roue spherique (1) . 

5. Base mobile selon l'une quelconque des 
revendications precedentes, caracterisee en ce qu'un ou 
plusieurs etangonts) (4) comportent une bille porteuse 
assurant le contact entre le chassis (5) et la roue 

3 0 spherique (1) . 
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6. Base mobile selon l'une quelconque des 
revendications precedentes, caracterisee en ce qu'elle 
comporte une plate-forme (7) supportant les. moyens 
d'entrainement (8) et venant s'articuler sur le chassis (5) 

5 et comportant des moyens (11, 12 , 13) places entre le 
chassis (5) et la plate-forme (7) de maniere a maintenir 
une force de contact entre la roue omnidirectionnelle (2) 
et la roue spherique (1) . 

7. Base mobile selon l'une quelconque des 
10 revendications precedentes, caracterisee en ce qu'elle 

comporte trois roues spheriques (1) disposees de maniere 
triangulaire aux extremites du chassis (5), et entraxnees 
en rotation sur elles-memes par des moyens d'entrainement 
(8) identiques ou differents via une ou plusieurs roue(s) 
15 omnidirectionnelle (s) (2). 

8. Base mobile selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 6, caracterisee en ce qu'elle comporte 
deux roues spheriques (1) entrainees en rotation sur elles- 
memes par un premier moyen d'entrainement (8) via la meme 

2 0 roue omnidirectionnelle (2) et chacune par deux autres 
moyens d'entrainement (8') via une autre roue 
omnidirectionnelle (2 ' , 2 ' • ) . 

9. Base mobile selon l'une quelconque des 
revendications 1 a 6, caracterisee en ce qu'elle comporte 

25 \me roue spherique (1) entrainee en rotation sur elle-meme 
par deux moyens d'entrainement (8, 8') via au moins deux 
roues omnidirectionnelles (2, 2 1 ).. 

10. Base mobile selon l'une quelconque des 
revendications precedentes, caracterisee en ce qu'elle 

30 comporte des roues porteuses (16) , spheriques ou non. 
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11. Base mobile selon l'une quelcongue des 



revendications 1 a 10, * caracterisee en ce qu'elle est un 
vehicule entraine en deplacement sur le sol (S) . 

12. Base mobile selon la revendication " 11, 
5 caracterisee en ce qu'elle est une auto tamponneuse . 

13. Base mobile selon l'une quelcongue des 
revendications 1 a 10, caracterisee en ce qu'elle est un 
support entrainant en deplacement des ob jets (X). 

14. Utilisation de la base mobile selon l'une 
10 quelconque des revendications 11 a 13, pour le deplacement 

d'objets et/ou de personnes, en particulier des personnes 
handicapees ou blessees . 




FIG. 6 



